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vehicle components and; fund to the optical and/or acoustic 
representation. The device covers; a computer (1) and fund 
for the condition recognition of the driver.; The computer (1) 
is connected with various data sources and funds for; the 
control of vehicle components. The computer (1) is directly; 
connected either with other components or by a bus. 
EXEMPLARY CLAIMS- 1. Device for to driver-condition- 
dependent control, whereby the device exhibits a computer 
(1, 16), whereby the computer (1, 16) with means (11, 26) 
for the control of vehicle components and with means (12- 
14, 27-29) for optical and/or acoustic representation is 
connected, whereby the device means (2-4, 17-19, 30, 31) 
for the condition recognition of the driver exhibits, which are 
connected with the computer (1, 16), whereby the means 
(2-4, 17 - 19, 30, 31) for the condition recognition of the 
driver the computer (1, 16) the condition the driver it 
communicate, by the fact characterized that the computer 
with data sources (5-10, 20-25) is connectable that the 
means (2-4, 17-19, 30, 31) for condition recognition a 
camera and/or a microphone exhibit and that the computer 
(1, 16) accomplishes as a function of the determined 
condition of the driver an information filtering for information 
which can be represented and as a function of the 
determined condition of the driver emergency functions 
and/or auxiliary functions for the driver is activated. 2. 
Device according to requirement 1, by the fact characterized 
that the device is connected as data source with a detection 
device (6, 21). 3. Device according to requirement 2, by the 
fact characterized that the device is connected as data 
sources with vehicle sensors (5, 20). 4. Device according to 
requirement 3, by the fact characterized that the device with 
one sends -/slave station (8, 23) as data source is 
connected. 5. Device according to requirement 4, by the fact 
characterized that the device is connected as data source 
with a navigation device (7, 22). 6. Device according to 
requirement 5, by the fact characterized that the device is 
connected as data source with a memory (10, 25). 7. Device 
according to requirement 6, by the fact characterized that 
the device is connected with a brake assistant (11, 26) as 
means for the control of vehicle components. 8. Device 
according to requirement 7, by the fact characterized 
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gezogene Druckschriften: 




DE 198 03 158 C1 




DE 198 18 239 A1 




DE 44 16 507 A1 




DE 38 26 943 A1 




DE 38 17 495 A1 




DE 38 03 916 A1 




JP 11-0 43 040 A 



@> Vorrichtung zurfahrerzustandsabhangigen Steuerung 

@ Es wird eine Vorrichtung zur fahrerzustandsabhangi- 
gen Steuerung vorgeschlagen, die dazu dient, in Abhan- 
gigkeit von dem Zustand des Fahrers Datenquellen, Mittel 
zur Steuerung von Fahrzeugkomponenten und Mittel zur 
optischen und/oder akustischen Darstellung zu steuern. 
Die Vorrichtung umfa&t einen Rechner (1) und Mittel zur 
Zustandserkennung des Fahrers. Der Rechner (1) ist mit 
verschiedenen Datenquellen und Mitteln zur Steuerung 
von Fahrzeugkomponenten verbunden. Der Rechner (1) 
ist entweder mit anderen Komponenten direkt verbunden 
oder iiber einen Bus. 
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Beschreibung 
Stand der Technik 

Die Erfindung geht aus von eincr Vorrichtung zur fahrer- 
zustandsabhangigen Steuerung nach der Gattung des unab- 
hangigen Patentanspruchs. 

Es ist bereits aus der Offenlegungsschrift JP 11 04 30 40 
bekannt, einen Bremsassistenten in einem Kraftfahrzeug 
einzusetzen. In einer Notfallsituation verstarkt der Bremsas- 
sistent die Bremswirkung, die vom Fahrer ausgeubt wurde. 
In der Offenlegungsschrift DE 38 26 943 Al wird eine Aus- 
wertevorrichtung in einem Kraftfahrzeug offenbart, die mit 
MeBfuhlern verbunden ist, die physiologische Daten von 
Patienen erfassen. Diese MeBfuhler sind mit den Fahrzeu- 
ginsassen verbunden. In Abhangigkeit von den ermittelten 
physiologischen Daten wird die Kraftfahrzeugsteuerelektro- 
nik beeinflusst, bei spiels weise die Kupplung oder die 
Bremse. Weiterhin konnen mit der Auswertevorrichtung 
cine Warnblinkschaltung, eine Zundschaltung oder ein An- 
zeigenfeld des Kraftfahrzeugs verbunden sein. 

In der Offenlegungsschrift DE 198 18 239 A 1 wird eine 
Vorrichtung zur Einschlafwarnung eines Kraftfahrzeugfuh- 
rers offenbart. Dabei wird ein Referenzfahrstil mit einem 
Ist-Fahrstil verglichen, um einen Einschlafwamer zu reali- 
sieren. Vorzugsweise wird dabei ein Fahrbahnverlassens- 
Warner beschrieben. 

In der Offenlegungsschrift DE 38 03 916 Al wird ein 
Verfahren und eine Vorrichtung zur Ermitdung der Fahrt- 
auglichkeit eines Fahrzeugfuhrers offenbart. Dabei werden 
die Augenreaktionen auf stimulierte Reize festgesteilt, um 
insbesondere die Konzentrationsfahigkeit und damit die 
Mudigkeit des Fahrers zu ermitteln. In Abhangigkeit von 
den Augenreaktionen wird gegebenenfalls ein Warnsignal 
oder ein Eingriff in das Fahrgeschehen, also eine Notfall- 
funktion vorgenommen. 

In der Patentschrift DE 198 03 158 CI wird eine Vorrich- 
tung zur Vigilanz-Zustandsbestimmung offenbart. Dabei 
werden insbesondere der Pupillendurchmesser und eine Lid- 
schluBerkennung implementiert, um den Mudigkeitszustand 
zu erkennen. Dazu wird ein Bildauswertesystem mit einer 
Kamera verwendet. Es wird dabei eine Wameinheit einge- 
sctzt, um den Fahrer bzw. einen Maschinenfuhrer zu war- 
nen. 

In der Offenlegungsschrift DE44 16 507A1 wird ein 
Verfahren zur Erkennung einer Benutzungsberechtigung fiir 
ein Fahrzeug offenbart. Dabei wird ein optoelektronisches 
Bildverarbeitungssystem zur Identifizierung des Fahrzeug- 
benutzers bzw. eine Stimmenerkennung eingesetzt. 

In der Offenlegungsschrift DE38 17 495A1 wird ein 
Kraftwagen mit benutzerspczifischen einstellbaren elcktro- 
nisch steuerbaren Funktionen offenbart. Dabei wird insbe- 
sondere ein Benutzerprofil fur ein Kraftfahrzeug beschrie- 
ben. 

Vorteile der Erfindung 



Durch die in den abhangigen Anspriichen aufgefuhrten 
MaBnahmen sind vorteilhafte Weiterbildungen und Verbes- 
serungen der im unabhangigen Patentanspruch angegebenen 
Vorrichtung zur fahrerzustandsabhangigen Steuerung mog- 
5 lich. 

Besonders vorteilhaft ist, daB eine Ortungs vorrichtung 
und ein Navigationsgerat mit der erfindungsgemaBen Vor- 
richtung verbunden sind, so daB der Fahrer seinen Standort 
und Routen zu seinen Zielen ermitteln kann. 
10 Dariiber hinaus ist es von Vorteil, daB die erfindungsge- 
maBe Vorrichtung mit Fahrzeugsensoren verbunden ist, so 
daB abhangig von der Situation dem Fahrer entsprechende 
MeBwerte eingeblendet werden, so daB er darauf reagieren 
kann. 

15 Dariiber hinaus ist es von Vorteil, daB die erfindungsge- 
maBe Vorrichtung mit einer Sende-ZEmpfangsstation ver- 
bunden ist, so daB in einer Notfallsituation ein Notruf abge- 
sendet wird und daB aktuelle Informationen nach Wunsch 
des Fahrers abgerufen werden. 

20 Weiterhin ist es von Vorteil, daB die erfindungsgemaBe 
Vorrichtung mit einer Empfangsstation verbunden ist, mit- 
tels derer Informationen von extemen Datenquellen erhalten 
werden. 

Des weiteren ist es von Vorteil, daB die erfindungsgemaBe 
25 Vorrichtung mit einem Speicher verbunden ist, der f ahrerun- 
terstutzende Informationen enthalt, die den Fahrer vorteil- 
hafterweise bei der Bedienung und Steuerung der Fahrzeug- 
komponenten entlasten. 

Dariiber hinaus ist es von Vorteil, daB die erfindungsge- 
30 maBe Vorrichtung mit einem Bremsassistenten verbunden 
ist, der in Notfallsituationen in das Fahrverhalten eingreift. 

Weiterhin ist es von Vorteil, daB die erfindungsgemaBe 
Vorrichtung eine Zustandserkennung aufweist, mit einer 
Kamera und einem Prozessor, um anhand einer Aufnahme 
35 des Fahrers seinen momentanen Zustand zu bestimmen. 
Dariiber hinaus wird ein Mikrofon verwendet, um anhand 
einer Stimmenanalyse einen Stimmungszustand des Fahrers 
zu ermitteln. 

Weiterhin ist es von Vorteil, daB Komponenten der erfln- 
40 dungsgemaBen Vorrichtung und mit der erfindungsgemaBen 
Vorrichtung verbundene Komponenten uber einen Bus ver- 
bunden sind. Dies ermoglicht einen einfachen Aufbau. 

Zeichnung 

45 

Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung sind in der Zeich- 
nung dargestellt und in der nachfolgenden Beschreibung na- 
her erlautert. Es zeigen Fig, 1 eine erfindungsgemaBe Vor- 
richtung zur fahrerzustandsabhangigen Steuerung und Fig. 
50 2 ein weiteres Ausfiihrungsbeispiel einer erfindungsgema- 
Ben Vorrichtung zur fahrerzustandsabhangigen Steuerung, 
wobei die Komponenten der erfindungsgemaBen Vorrich- 
tung und die mit der erfindungsgemaBen Vorrichtung ver- 
bundenen Komponenten uber einen Bus verbunden sind. 

55 

Beschreibung der Ausfiihrungsbeispiele 
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Die erfindungsgemaBe Vorrichtung zur fahrerzustandsab- 
hangigen Steuerung mit den Merkmalen des unabhangigen 
Patentanspruchs hat demgegenuber den Vorteil, daB durch 60 
die Mittel zur Zustandserkennung des Fahrers eine Informa- 
tionsfilterung von darzustellenden Informationen vorge- 
nommen wird. Dies verbessert die Bedienung und Steue- 
rung durch den Fahrer und steigert damit die Sicherheit, da 
der Fahrer entiastet wird. 65 

Weiterhin werden vorteil hafterweise in einer Notfallsitua- 
tion MaBnahmen getroffen, um eine Katastrophe zu vermei- 
den. 



Durch die stetige Zunahme der Anzahl von Komponenten 
in einem Fahrzeug, insbesondere von Infotainmentkompo- 
nenten, wird der Fahrer mit einer Vielzahl von Bedienungs- 
und Steuerungsmoglichkeiten konfrontiert, die ihn von der 
Steuerung des Fahrzeugs ablenken. Damit ist die Sicherheit 
des Fahrers und der beteiligten Verkehrsteilnehmer gefahr- 
det. Insbesondere der Zustand des Fahrers bestimmt den Ge- 
fahrdungsgrad, denn ist der Fahrer verargert, krank oder an- 
derweitig gestort, wird diese zunehmende Informationsflut 
diesen Zustand noch weiter verschlechtern und damit die Si- 
cherheit noch weiter reduzieren. 
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Vor allem in StreBsituationen ist es notwendig, den Fahrer 
nur mit den allernotwendigsten Informationen zu versorgen, 
so daB er seine verbleibende Konzentration auf die Auf- 
nahme diescr wichtigcn Informationen richten kann. 

ErfindungsgemaB wird daher der Zustand des Fahrers er- 5 
kannt, um eine Steuerung des den Fahrer konfrontierenden 
Informationsflusses vorzunehmen und um gegebenenfalls 
auch Aktionen automatisch auszufuhren. 

Fig. 1 zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel einer erfindungsge- 
maBen Vorrichtung zur fahrerzustandsabhangigen Steue- 10 
rung. Ein Rechner 1 der Vorrichtung ist mit einem Prozessor 
2 der Vorrichtung iiber einen ersten DateneinAausgang ver- 
bunden. Der Prozessor 2 ist iiber seinen zweiten Datenein-A 
ausgang mit einer Signal verarbeitung 3 verbunden. Uber 
den zweiten DateneinAausgang der Signalverarbeitung 3 ist 15 
eine Kamera 4 angeschlossen. Uber einen dritten DateneinA 
ausgang ist an die Signalverarbeitung 3 ein Mikrofon 30 an- 
geschlossen. Der Prozessor 2, die Signalverarbeitung 3, die 
Kamera 4 und das Mikrofon 30 sind hier die Mittel zur Zu- 
standscrkennung des Fahrers. 20 

Mittels der Kamera 4 wird laufend eine Aufnahme des 
Fahrers gemacht, die als Datenstrom von der Kamera 4 zu 
der Signalverarbeitung 3 ubertragen wird. Die Signalverar- 
beitung 3 fuhrt eine Quellencodierung dieses Datenstroms 
durch, um die GroBe des Datenstroms zu reduzieren. Alter- 25 
nativ kann auf eine solche Quellencodierung verzichtet wer- 
den. 

Das Mikrofon 30 wandelt akustische Signale in elektri- 
sche Signale um, wobei diese elektrischen Signale mittels an 
das Mikrofon 30 angeschlossener Elektronik verstarkt und 30 
digitalisiert werden, so daB ein Datenstrom entsteht. Dieser 
Datenstrom wird von dem Mikrofon 30 zu der Signalverar- 
beitung 3 ubertragen, die auch fur diesen Datenstrom eine 
Quellencodierung durchfuhrt. Altemativ kann auch hier auf 
die Quellencodierung verzichtet werden. 35 

Der so jeweils reduzierte Datenstrom wird von der Si- 
gnalverarbeitung 3 zu dem Prozessor 2 ubertragen. Der Pro- 
zessor 2 fuhrt eine Analyse dieser ubertragenen Daten 
durch. Dafur greift er auf abgespeicherte Daten zuriick, um 
die Daten, die von der Kamera 4 und/oder von dem Mikro- 40 
fon 30 erzeugt wurden, damit zu vergleichen. Abgespeichert 
sind Daten, die eine Zuordnung der gemessenen Daten zu 
einem Gemiitszustand des Fahrers zulassen. 1st der Fahrer 
erregt, wird sein Stimmenmuster anders sein, als wenn er 
entspannt ist. Auch die Aufnahme seines Gesichtes ist ge- 45 
eignet, um auf seinen Gemiitszustand zu schlieBen. Ist der 
Fahrer angespannt, kann dies durch Muskelanspannung 
und/oder Infrarotaufnahmen erkannt werden. Auch heftige 
und schnelle Bewegungen geben AufschluB iiber seinen Ge- 
miitszustand. 50 

Der Prozessor 2 ubertragt dann ein Ergebnis des Gcmuts- 
zustands des Fahrers an den Rechner 1, der in Abhangigkeit 
von diesem Ergebnis angeschlossene Komponenten steuert 
und regelt. Der Prozessor 2 ubergibt als Datum und als Cha- 
rakteristikum fur den Gemiitszustand des Fahrers ein Ele- 55 
ment aus einer vorbestimmten Menge an Daten, die dem 
Rechner bekannt ist, so daB der Rechner 1 anhand des von 
dem Prozessor 2 an den Rechner 1 ubertragenen Elements 
erkennt, welche Aktionen durchzufuhren sind. 

Der Rechner 1 ist iiber einen zweiten DateneinAausgang 60 
mit Fahrzeugsensoren S verbunden. Die Fahrzeugsensoren 5 
liefern als Daten die Fahrzeuggeschwindigkeit, die Kiihl- 
wassertemperatur, den Reifendruck und den Tankstand. Der 
Rechner 1 leitet je nach Gemiitszustand des Fahrers diese 
Daten iiber einen dritten DateneinAausgang zu einer Signal- 65 
verarbeitung 12. An die Signalverarbeitung 12 ist iiber einen 
zweiten DateneinAausgang ein Lautsprecher 13 angeschlos- 
sen. Uber einen dritten DateneinAausgang der Signalverar- 



beitung 12 ist eine optische Anzeige angeschlossen. 

Die je nach Gemiitslage des Fahrers ubertragenen Daten 
von dem Rechner 1 zur Signalverarbeitung 12 werden aku- 
stisch und/oder optisch mittels des Lautsprechers 13 und/ 
oder der optischen Anzeige 14 dargestellt. Die Signalverar- 
beitung 12 ermittelt anhand der vom Rechner 1 ubertrage- 
nen Daten, ob diese Daten akustisch und/oder optisch darge- 
stellt werden sollen. Mittels an dem Lautsprecher 13 und der 
optischen Anzeige 14 angeschlossener Elektronik werden 
die Daten dann fur die Darstellung vorbereitet. Es werden 
also je nach Gemiitslage des Fahrers nur bestimmte Infor- 
mationen dargestellt, so daB eine Informationsfllterung vor- 
liegt. 

Die Anzeige 14 ist hier ein Projektor, der im Armaturen- 
brett des Fahrzeugs angebracht ist und die Windschutz- 
scheibe als Projektionsfeld verwendet. Diese Art der opti- 
schen Anzeige wird als Head-Up-Display bezeichnet. 

Die Anzeige 14 kann weiterhin als Netzhautprojektor 
ausgefiihrt sein. Dabei wird ein elektronisch modulierter 
Lichtstrahl durch die Pupille auf die Netzhaut projiziert, wo- 
bei dieser Lichtstrahl die Lichtrezeptoren der Netzhaut sti- 
muliert, so daB ein Bild auf der Netzhaut generiert wird. 
Eine Bildquelle liefert dabei die darzustellenden Daten an 
eine Lichtquelle, die entsprechend der Bilddaten moduliert 
wird. Diese Lichtquelle weist drei verschiedene Farben auf, 
rot, griin und blau, so daB die Informationen in den richtigen 
Farben durch eine entsprechende Mischung des Lichts die- 
ser drei Lichtquellen dargestellt werden konnen. Dabei wird 
eine solch niedrige Leistung fur das Licht verwendet, so daB 
die Netzhaut nicht geschadigt wird. 

Das modulierte Licht wird durch einen Scanner iiber die 
Netzhaut gerastert. Dies muB entsprechend schnell gesche- 
hen, so daB die ganze Netzhaut aktiviert wird, wie es beim 
normalen Sehen auch geschieht. An den Scanner ist dann 
eine Optik angeschlossen, die den modulierten Lichtstrahl 
auf das Auge projiziert. Dieser Netzhautprojektor ist dann 
im Armaturenbrett befestigt, so daB der Fahrer entsprechend 
seiner Blickrichtung in seine Augen die Informationen pro- 
jiziert bekommt. 

Alternativ kann die Anzeige 14 auch als Bildschirm aus- 
gefiihrt werden. Insbesondere autostereoskopische Bild- 
schirme verwendcn zwei Aufnahmen von einem Gegen- 
stand um ihn darzustellen. Dabei werden diese Aufnahmen 
so dargestellt, daB die Augen eines Betrachters diese Auf- 
nahmen getrennt sehen. Dies wird zum einen dadurch er- 
reicht, daB dem Betrachter eine entsprechende Brille gege- 
ben wird, die unterschiedliche Filter aufweist, so daB die 
beiden Augen unterschiedliche Dinge sehen. 

Uber einen vierten DateneinAausgang ist der Rechner 1 
mit einer Ortungsvorrichtung 6 verbunden. Die Ortungsvor- 
richtung 6 ist hier als GPS (Global Positioning System)- 
Empfanger ausgefiihrt. Die Ortungsvorrichtung 6 liefert als 
Datum an den Rechner 1 den Standort des Fahrzeugs in 
Ortskoordinaten. Der Rechner 1 verwendet dies, um den 
Standort des Fahrzeugs einerseits mittels der optischen An- 
zeige 14 darzustellen und andererseits, um ihn an das Navi- 
gationsgerat 7, das iiber einen funften DateneinAausgang 
mit dem Rechner 1 verbunden ist, zu ubertragen. Das Navi- 
gationsgerat 7 dient zur Angabe des Standorts in Abhangig- 
keit von der geplanten Route. Die optische Anzeige 14 wird 
hierbei zur Darstellung verwendet. 

Das Navigationsgerat 7 enthalt auf Datentragem elektro- 
nische Karten, die zur Darstellung verwendet werden und 
als Daten zu dem Rechner 1 ubertragen werden, so daB der 
Rechner 1 dies zur Signalverarbeitung 12 ubertragt. Die 
elektronische Karte erscheint dann auf der optischen An- 
zeige 14, wobei der eigene Standort, der mittels der Or- 
tungsvorrichtung 6 ermittelt wird, zusatzlich eingeblendet 
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wird. Der Rechner 1 ubernimmt diese Einblendung. 

Uber einen sechsten DateneinAausgang ist der Rechner 1 
mit einer Sende-/Empfangsstation 8 verbunden. Die Sende- 
/Empfangsstation 8 ist hier als Mobiltelefon ausgefiihrt. 
Aber auch andere Sende-ZEmpfangsstationen, die fiir draht- 5 
lose Ubertragung von Daten geeignet sind konnen verwen- 
det werden. In Abhangigkeit von dem Zustand des Fahrers 
veranlaBt der Rechner 1 uber den sechsten DateneinAaus- 
gang, daB die Sende-/Empfangsstation 8 einen Notruf ver- 
sendet. Dies geschieht also in Notfallsituationen, wenn der 10 
Fahrer z. B. einen Zusarnmenbruch erlebt. Ist der Zustand 
des Fahrers als normal einzustufen, fordert der Rechner 1 
uber die Sende-/Empfangsstation 8 Daten an. Dies geschieht 
je nach Wunsch des Fahrers, so daB z. B. Internetseiten uber 
die Sende-/Empfangsstation 8 geladen werden konnen und 15 
entsprechende Informationen dann wieder versendet wer- 
den. Haben fur den Fahrer aktuelle Wirtschaftsdaten Vor- 
rang vor anderen Nachrichten und Informationen, werden in 
einer StreBsituation nur die Wirtschaftsnachrichten einge- 
blendet. Es erfolgt also cine Priorisierung der Information 20 
nen. 

Uber einen siebten DateneinAausgang ist der Rechner 1 
mit einer Empfangsstation 9 verbunden, die hier ein Autora- 
dio ist. Das Autoradio ist fur den Empfang von digitalem 
Horfunk geeignet, wie es z. B. DAB (Digital Audio Broad- 25 
casting) oder DRM (Digital Radio Mondial) sind. Mittels di- 
gitalen Horfunks werden neben Audioprogrammen auch 
umfangreiche Multimediadaten mitiibertragen. Daher ruft 
der Rechner 1 je nach Zustand des Fahrers von der Emp- 
fangsstation 9 verschiedene Daten ab, die der Fahrer zu se- 30 
hen wiinscht. Uber die Empfangsstation 9 werden z. B. ak- 
tualisierte Verkehrslagedaten iibertragen, die dann mittels 
der elektronischen Karten des Navigationsgerats 7 zu einer 
aktuellen Darstellung der Verkehrslage auf der Route des 
Fahrers fiihren. Es werden auch andere Daten, wie z. B. In- 35 
temetseiten uber eine Empfangsstation 9 empfangen, wobei 
dann die Sende-ZEmpfangsstation 8 als Riickkanal dient. 

Weiterhin ist es dem Rechner 1 moglich, in einer StreBsi- 
tuation den Fahrer beruhigender Musik auszusetzen, indem 
entsprechende Tontrager auf einem mit dem Autoradio ver- 40 
bundenen Abspielgerat abgespielt werden oder indem ein 
Rundfunksender eingestellt wird, der entsprechende Musik 
bringt. 

Uber einen achten DateneinAausgang ist der Rechner 1 
mit einem Speicher 10 verbunden. Der Speicher 10 weist In- 45 
formationen, wie eine Bedienungsanleitung, eine Benutzer- 
fuhrung und einen Hilfsassistenten fur die Bedienung und 
Steuerung der Fahrzeugkomponenten auf. Je nach Bedarf 
und Zustand des Fahrers blendet der Rechner 1 Daten aus 
dem Speicher 10 auf, um den Fahrer bei der Bedienung zu 50 
unterstiitzen. 

Uber einen neunten DateneinAausgang ist der Rechner 1 
mit einem Bremsassistenten 11 verbunden. Je nach Zustand 
des Fahrers, wobei hier zwischen Notfallsituationen und an- 
deren Situationen unterschieden wird, wird der Bremsassi- 55 
stent von dem Rechner 1 im Falle eines Notfalls aktiviert. 
Der Brcmsassistent 11 fuhrt im Falle eines Zusammen- 
bruchs des Fahrers eine langsame Bremsung durch und sorgt 
in diesem Fall auch fur eine Entkupplung, so daB nicht wei- 
ter beschleunigt wird. 60 

In Fig* 2 ist ein weiteres Ausfuhrungsbeispiel der erfin- 
dungsgemaBen Vorrichtung dargestellt. Die gleichen Kom- 
ponenten sind hier uber einen Bus 15 verbunden. Dieser Bus 
vereinfacht die Verbindung zwischen den einzelnen Kompo- 
nenten. Alle Komponenten, die an den Bus 15 angeschlos- 65 
sen sind, weisen einen Baustein auf, der die Kommunikation 
uber den Bus 15 steuert. Solch ein Baustein ist ein geeigne- 
ter Mikrokontroller. 



Der Rechner 16, die Fahrzeugsensoren 20, die Navigati- 
onsvorrichtung 22, die Ortungsvorrichtung 21, sie Sende- 
/Empfangsstation 23 die Empfangsstation 24, der Speicher 
25, der Brcmsassistent 26 sind direkt an den Bus 15 uber 
DateneinAausgangc angeschlossen. 

Ein Prozessor 17 ist uber einen DateneinAausgang an den 
Bus 15 angeschlossen und uber einen zweiten DateneinA 
ausgang an eine Signalverarbeitung 18. Uber einen zweiten 
DateneinAausgang ist die Signalverarbeitung 18 mit einer 
Kamera 4 verbunden und uber einen dritten DateneinAaus- 
gang der Signalverarbeitung 18 ist ein Mikrophon 31 ange- 
schlossen. 

Eine Signalverarbeitung 27 ist uber einen ersten Daten- 
einAausgang an den Bus 15 angeschlossen. Uber einen 
zweiten DateneinAausgang ist die Signalverarbeitung 27 an 
einen Lautsprecher 28 angeschlossen. Uber einen dritten 
DateneinAausgang ist die Signalverarbeitung 27 an eine op- 
tische Anzeige 29 angeschlossen. 

Die Funktion der Komponenten und ihres Zusammenwir- 
kens ist dieselbe wie bei Fig. 1 beschriebene. Es sind die 
gleichen Begriffe verwendet worden, wobei die Signalver- 
arbeitung 18 der Signalverarbeitung 3 entspricht und die Si- 
gnalverarbeitung 27 der Signalverarbeitung 12. 

Die Zahl der Komponenten der in Fig. 1 und 2 beschrie- 
benen erflndungsgemaBen Vorrichtungen und die Zahl der 
Komponenten, die mit diesen Komponenten verbunden 
sind, kann je nach Ausfuhrungsform schwanken. 

Patentanspruche 

1. Vorrichtung zur fahrerzustandsabhangigen Steue- 
rung, wobei die Vorrichtung einen Rechner (1, 16) auf- 
weist, wobei der Rechner (1, 16) mit Mitteln (11, 26) 
zur Steuerung von Fahrzeugkomponenten und mit Mit- 
teln (12-14, 27-29) zur optischen und/oder akusti- 
schen Darstellung verbunden ist, wobei die Vorrich- 
tung Mittel (2-4, 17-19, 30, 31) zur Zustandserken- 
nung des Fahrers aufweist, die mit dem Rechner (1, 16) 
verbunden sind, wobei die Mittel (2-4, 17-19, 30, 31) 
zur Zustandserkennung des Fahrers dem Rechner (1, 
16) den Zustand des Fahrers mitteilen, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der Rechner mit Datenquellen 
(5-10, 20-25) verbindbar ist, dass die Mittel (2-4, 
17-19, 30, 31) zur Zustandserkennung eine Kamera 
und/oder ein Mikrofon aufweisen und dass der Rechner 
(1, 16) in Abhangigkeit von dem ermittelten Zustand 
des Fahrers eine Informationsfilterung fur darzustel- 
lende Informationen durchfuhrt und in Abhangigkeit 
von dem ermittelten Zustand des Fahrers Notfallfunk- 
tionen und/oder Hilfefunktionen fiir den Fahrer akti- 
viert werden. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Vorrichtung mit einer Ortungsvor- 
richtung (6, 21) als Datenquelle verbunden ist. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Vorrichtung mit Fahrzeugsensoren (5, 
20) als Datenquellen verbunden ist. 

4. Vorrichtung nach Anspruch 3, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Vorrichtung mit einer Sende-/Emp- 
fangsstadon (8, 23) als Datenquelle verbunden ist. 

5. Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Vorrichtung mit einer Navigations- 
vorrichtung (7, 22) als Datenquelle verbunden ist. 

6. Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Vorrichtung mit einem Speicher (10, 
25) als Datenquelle verbunden ist. 

7. Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Vorrichtung mit einem Bremsassi- 
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stenten (11, 26) als Mittel zur Steuerung von Fahrzeug- 
komponenten verbunden ist. 

8. Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Mittel zur Zustandserkennung des 
Fahrers einen Prozessor (2, 17) aufweisen. 5 

9. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die Kornponen- 
ten der Vorrichtung und die Komponenten, die mit der 
Vorrichtung verbunden sind, uber einen Bus (15) ver- 
bunden sind. 10 
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